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BAB V 
 KESIMPULAN DAN SARAN 
 
A. Kesimpulan 
 Setelah dilakukannya uji coba dan pembahasan terkait self 
balancing robot maka dapat disimpulkan dengan beberapa poin penting, 
yaitu: 
1. Hasil rancang bangun self balancing robot pada proyek akhir ini 
adalah badan robot menggunakan dua buah akrilik persegi panjang 
dengan ukuran 14𝑐𝑚 × 7𝑐𝑚. Mikrokontroler yang digunakan 
Arduino Mega 2560, modul sensor MPU6050 sebagai sensor 
akselerometer dan sensor giroskop, motor yang digunakan berjenis 
motor DC encoder, dan ditambahkan driver motor TB6612FNG. 
2. Self balancing robot bekerja dengan memakai sistem kendali 
tertutup PID dengan bantuan Kalman filter untuk meredam 
gangguan dari hasil ukur sensor. Unjuk kerja dari self balancing 
robot ini adalah dengan memproses algoritma dari kontrol PID yang 
telah diprogram. IMU sensor akan berperan penting dalam robot ini, 
dengan menggunakan sensor akeselerometer dan giroskop, hasil 
pengukuran dari kedua sensor tersebut akan diteruskan oleh motor 
untuk menggerakkan robot agar seimbang, dikarenakan keluaran 
sensor memiliki noise yang cukup tinggi, hasil pengukuran yang 
dilakukan sensor akan diberikan filter, yaitu Kalman filter. 
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Algoritma Kalman filter akan berfungsi untuk memberikkan nilai – 
nilai yang terbaik dari hasil gabungan kedua sensor tersebut. Fungsi 
dari konstanta proporsional adalah untuk memberikan respon yang 
baik terhadap robot keseimbangan ini, fungsi konstanta integral 
adalah mengurangi waktu robot untuk berada dititik stabilnya (0°), 
dan fungsi konstanta derivatif adalah mengurangi osilasi. Kalman 
filter digunakan untuk meredam gangguan pengukuran sensor, 
sehingga menghasil nilai perkiraan yang baik dan nilai update untuk 
robot ini. Spesifikasi nilai awal kontrol PID yang digunakan pada 
self balancing robot proyek akhir ini adalah Kp =  30, Kpspeed = 20, 
Ki = 10, Kispeed = 0.5, dan Kd = 0.675. Nilai konstanta tersebut bisa 
berubah – ubah disesuaikan dengan desain robot dan lingkungan uji 
coba robot.  
B. Saran 
 Berdasarkan hasil yang telah diperoleh dan melakukan analisa, 
penulis menyarankan beberapa poin untuk pengembangan self balancing 
robot agar memiliki hasil yang lebih baik, yaitu: 
1. Melakukan pembuatan badan robot dengan mesin agar dapat 
menghasilkan produk yang lebih presisi dan akurat.  
2. Menggunakan PCB double layer through hole sehingga penggunaan 
kabel penghubung dapat dikurangi. 
3. Penggunaan remote control untuk mengendalikannya secara jarak 
jauh dan dapat digunakan untuk kepentingan yang lain dengan 
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menambahkan beberapa sensor ataupun komponen pendukung 
lainnya.  
4. Melakukan penelitian dan pengembangan menggunakan perangkat 
lunak MATLAB agar dapat mengetahui proses perubahan grafik 
yang terjadi pada parameter kontrol PID terhadap satuan waktu. 
